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M E M O R I A  D E S C R I P T I V A  

D E

UNA PATENTE DE INVENCION, POR VEINTE AÑOS, HT ESPAÑA,

A PAVOR DE COMBAGNIE DE SAINT-GOBAIN, DE NACIONALIDAD 

FRANCESA, RESIDENTE ENBEUILLV-SUR-SEINE ( FRANCIA ) , 

BoulavarcE Viotor Hugo, ns 62,

s o b r e :

"PROCEDIMIENTO Y DISPOSITIVO PARA LA INSCRIPCION AUTO- 

1¡IATICÁ DE PLANES DE CORTE SOBRE UNA HOJA DE VIDRIO DE 

GRANDES DEMERSIONES*. -
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En la  in dustria ¿a l v id r ia , a l  trazado da la s

lín e a s  del plan de corte sobre la  hoja de v idrio  plantea 

problemas muy complejos: hay que tener en cu s i t a  sim ultá­

neamente, por un lado , ¿1 emplazamiento de lo s  defectos 

g dal v idrio  y  su naturaleza, y por o tro , e l  programa a rea­

l iz a r  para s a t is fa c e r  lo s  pedidos, e s  decir, l a s  dimensio­

nes a  obtener en función del cuaderno de entregas: e ste  

trabajo  as efectuado por un especial i s a  ta  llamado, estima­

dor.

10 Las hojas de v id rio  son previamente examinadas

bajo una iluminación apropiada, para marear en e l l a s  lo s  

defectos con tiz a  de color según su n aturaleza. La hoja 

se  encamina entonces ante e l estimador que, a l a  v is ta  de 

esto s defectos y teniendo en cuenta-su cuaderno de entre- 

15 ga s, estab lece e l plan de corte , compuesto por trazo s ree t 

to s en longitud y en anchura, que -delimitan lo s  volúmenes 

a  co rta r . Pero e l trabajo  del estimador presenta une d i f i ­

cultad s e r ia ,  por e l  hecha de que es imposible abarcar de 

un so lo  v istazo  una hoja de vario s metros de lado permanea 

20 ciando a l  alcance de l a  mano esta  hoja; e l estim ador e s tá , 

pues, obligado, bien a r e t ir a r se  para tener una v isión  de 

conjunto, lo  que s ig n if ic a  una párdida de tiempo, puesto 

que no puede entonces trab a ja r  sobre la  hoja, o bien per­

manecer en la  proximidad de la  hoja perdiendo de v is ta  e l 

25 conjunto, lo  que s ig n if ic a  una disminución de la  calidad  del 

plan de corte .

La invención tien e  por oblato elim inar e sto s  impe­

ra tiv o s contrad ictorios y l a s  d ific u ltad e s  re su ltan te s .

La invención se r e f ie r e  a un procedimiento y a u- 

nos d isp o sitiv o s según lo s  cuales e l  estimador determina e l30
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plan da corte  sobre una imágen a esca la  reducida n^íSTRÓja 

de v id rio , habiendo sido lo s  defectos presentados en la  he* 

ja  previamente marcados y señalados con signos v i s ib le s .

Se prevén además, d isp o sitiv o s , y esto; con stitu­

ye una segunda c a ra c te r ís t ic a  de la  invención, para re g is ­

tra r  sobra un soporte, que puede se r  l a  propia hoja de vi** 

d rio , una banda magnética o un d isp ositivo  reg istrad o r , l a s  

órdenes de corte , de entresaque, de b iselado , e t c . . . ,  que 

provocan automáticamente l a  rea lizac ión  del plan de corte 

y  l a s  operaciones conexas.

Se puede r e a liz a r  l a  transmisión automática sobre 

l a  hoja de v idrio  por medio de dos cadenas cinemáticas que 

une cada una, por una lado, una re g la  móvil ante l a  imagen, 

y por o tro , un marcador móvil ante l a  hoja de v id rio , con 

empleo da medios de f i ja c ió n  y de repetición  que cooperan 

entre s í  y con dichas cadenas cinem áticas, de modo que di­

cha transm isión, pesa a la  e sca la  de aumento que lle v a  ne­

cesariamente, sea  efectuada con l a  precisión  ex ig id a .

Con referencia a l a s  F ig s .  1, 2 y 3 , a t ítu lo  de 

ejemplo no lim ita tiv o ¡ se  describe una ap licación  de l a  in­

vención:

-La F ig . 1 es una v is ta  de conjunto, tran sversa l 

con re lación  a l  desplazamiento de la  hoja de v id r io .

-La F ig . 2 es un esquena funcional del equipo.

-La F ig . 3 es un d e ta lle  de l a  F ig . 2 .

. Sobre la  F ig . 1 , l a  hoja de vidrio  a estimar 1 se  

encamina en posición ligeramente oblicua por un transporta­

dor de ro d illo s  2 y 3 que l e  comunica un movimiento da tr a s­

lación  en su plano. Segán la  invención, e l  estimador está  

instalado en una cabina 4 , montada sobre una p is ta  5, a rras-30
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t r a ía  a  la  misma velocidad que la  hoja de vidrio  e inmóvil 

con relación  a e l la  ¡nianteas e l estimador lle v a  a cabo su 

misión sobra e sta  hoja, después de lo  cual, se  hace retroce­

der a la  cabina y colocada fren te  a l a  hoja s igu ien te , sobre 

la* que va a trab a jar  e l estimador. Un d isp ositivo  óptico forma 

sobre un pupitre de vidrio deslustrado .6, por ejemplo por me­

dio de un juego de len tes y  espejos representados esquemáti­

camente en-7-8-9, una imégen derecha de la  hoja de v id rio , a 

e sca la  reducida, que e s pBBfectamente observable en su conjun­

to , y con l a s  marcas que "indican su s defectos, por e l  estima­

dor sentado ante e l l a  y  que determine sobre l a  misma e l plan 

del trazo de corte . Para esta  determinación del plan de tr a ­

zado del corte, pueden disponerse sobre e l pupitre 6 io s  acce­

so rio s u su ales, taAes como re g la s  graduadas, cuadrícula m ili­

m étrica, c a lib re s , qUe permiten a l  estimador evaluar de un 

v istazo  la  importancia dé lo s  in tervalo s l ib r e s  de defectos; 

puedan incluso se r  u tilizad o s instrumentos de dibujo para 

trazar  el plan de corte  sobre papel transparente, pero esta  

medida e s  generalmente indt&l, salvo para un control del tra ­

bajo del estimador o pera fo to g ra fia r  e l  plan de co rte . Se 

comprueba que e l  estimador e s  colocado por e l d isp o sitiv o  de 

l a  invención en l a  situ ación  de un dibujante que, s in  mover­

se  del s i t i o ,  y recibiendo la  ayuda de cualesquiera in stru ­

mentos t i t i la s ,  puede concebir su plan da corte .

E l plan de corte, una vez concebido, debe ser r e *  

g istrado  mi órganos apropiados, que provocan a su debido tiem­

po, l a  realizac ión  por lo s  t i t i le s  de co rte . Por ejemplo se 

puede, por medio.de órganos trazadores te le d ir ig id o s , trazar 

a tamaño re a l  sobre la  hoja de v id rio , como se expondré més 

adelante, l a  marca de l a s  l ín e a s  de corte . .



En efecto , es conocido que la  marca de l a s  lin eas 

de corte  puede se r  u tiliz a d a  para inicdar a trav és de d is­

p o sitiv o s ópticos, e lé c tr ico s  o magnéticos, l e  puesta en mar­

cha de los: t i t i le s  de corte segdn e l  procedimiento descrito  

5 en l a  patente francesa 1.236.148 de l a  S o lic ita n te  bajo e l 

t ítu lo  "Procedimiento y d isp o sitiv o s para e l corte  de hojas 

de v id r io " , depositada en 6 de junio da 1.959.

Para e ste  trazado e l estimador dispone, sobre e l 

pupitre js^ de dos reg la s o re t íc u la s  colocadas paralelamen*- 

10 te  a  lo s  bordes de la  imágen da la  hoja da. v id r io , unidas ca- 

da una por una cadena cinemática a un marcador que opera, so­

bre l a  hoja de v id r io . E stas dos cadenas cinem áticas son idén­

t ic a s ,  por lo  que se describe una so la .  Para lo s  desplazamien­

to s horizontales por ejemplo, e l estimador dispone de una ré- 

15 g la  (F ig . 3 ), que e stá  unida a una polea 12 por una cade­

na sin  f in  13; l a  polea 12 e stá  unida cinemáticamente, con 

una m ultiplicación  apropiada', por ejemplo en l a  proporción 5, 

a l  marcador 10; é sta  unión cinemática es rea lizad a  preferen­

temente por medio de un árbol eléctrico,- con su s ven tajas eo<* 

20 npciáas, que comprende la s  dos maquinas g ir a to r ia s  14 y 15, 

l a  maquina 14 acoplada a l a  polea 12, la  máquina 15 acoplada 

a l  marcador 10, por medio da una polea 16 de una cadena s in  

f in  &7, estando eléctricamente conectadas ambas máquinas 14 

y 15.

25 , La unión Cinemática t a l  como se ha descrito  es e sta­

blecida necesariamente en la  proporción de m ultiplicación  in­

versa a la  proporción de reducción elegida para la  imagen so­

bre el pupitre 6̂, de lo  que re su lta  que s i  se  ha elegido un 

coefic ien te  de reducción de 5 cuando e l estimador coloca su 

reg la  11 con una. precisión  de 0 ,5  mm., e l marcador 10 l a  s i -30



gae con una. p recisión  de 2 ,5  mm., de lo  que re su lta r ía  un 

error poáib le  de 5 mm. sobre la  dimensión del volumen cor* 

tado en la  hoja de v id rio , lo  que se r ia  inam isibles

La invención prevó a l medio de obtener una p reci- 

g sión mayor; a e ste  e fecto , a l estimador, que ha realizado  e l 

trabajo  previo sobra e l pupitre 6̂  u t i l iz a  un tablero  de man* 

do.18 que comprende preferentemente dos p a rte s, una parte 

in fe r io r  19 destinada a producir e l trazo a dimensiones da* 

das numáricamente, y urna parte  superior 20, desainada a pro* 

10 ducir e l trazo segdn dimensiones predeterminadas y re g is tra ­

das en un re g istro  21, por ejemplo para una s e r ie  de para­

b r is a s ; e l  tablero  18, bien directamente por su parte in fes 

r io r  19, bien indirectamente por su parte superior 20c y  por 

medio del reg istro  21, d ir ig e  eléctricamente e l alumbrado 

1 5  de lám paras-test igo sobre e l d isp ositivo  de medida 22. Este 

d isp ositiv o  de medida 22 e stá .p ro v isto , segón l a  F ig . 3, de 

un edadrante que comprende dos coronas c ircu lare s de lámpa­

ra s- te s t ig o , o sea una corona ex terio r, por ejemplo de 30 

lámparas 83, numeradas de 10 en 10 desde 0 a 890, y una co- 

20 roña ex terio r, por ejemplo de 20 lámparas 24, numeradas de 

0 ,5  en 0 ,5  desde 0 a 9 ,5 ; cuando e l estimador quiere colo­

car e l marcador a la  cota 1685 mm., por ejemplo, f i j a  esta  

cota encendiendo, por medio del tablero  18, la  lámpara ex­

te r io r  23 con e l  mimero 160 jr la  lámpara in te r io r  24 con e l 

25 nómero 8 ,5 . El d isp ositivo  de medida 22, por medio da un am­

p lif ic a d o r  25 (F ig . 2 ) , d ir ig e  lo s  re lá s  de un armario 26 

que alimentan un motor 27 acoplado, a s i  como un freno e lác? 

tr ico  88, a la  polea 16 de a r r a s t r e  del marcador 10, que s e  

pone en marcha, arrastrando, por su máquina 15, l e  reg ia  

30 11 del pupitre .6, y tamblán un motor 29 del d isp ositiv o  de

-6-



28340t
W pedida 22. E ste motor 29 a r ra s tra  (F ig . 3) e l  pequeRo bra- .

zo ^  del cuadrante a  razón, por ejemplo, de una. vuelta por 

100 ntm. da desplazamiento del marcador 10, y e l brazo mayor 

31 a razón por ejemplo da una vuelta por 3000 mm. de despla- 

5 zamiento del marcador 10; e l  brazo mayor 31 e stá  provisto  de

una cé lu la  fo to e lé c tr ic a  32 que coopera con la s  lámparas ex-* 

te r io re s  23 y e l brazo pequeño 30 de dos cé lu la s  fo to e léc­

t r ic a s ,  que cooperan con la s  lámparas in te r io re s  24, una en 

posición a x i l  3$ y l a  otra  34 an ticipada un in tervalo  ángu­

lo  . l a r ;  cuando la  lámpara encendida 23 excita  l a  cé lu la  32 y 

cuando l a  lámpara encendida 24 ex c ita  la  cé lu la  adelantada 

34, é s ta s  excitan e l am plificador 25 que, por lo s  r e lé s  26, 

acciona e l freno e léctrico  28, produciendo la  pérdida da ve­

locidad del motor 27 y del marcador 10, inmediatamente, l a  

15 cé lu la  a x i l  33 es excitada por l a  lámpara encendida 24 y

produce la  parada del marcador 10 en su posición exacta, con 

una precisión  elevada, en todo caso muy; superior a l  interva­

lo  equivalente a  5 mm. que e x is te  entré dos lámparas 34 en 

e l ejemplo elegido; por ejemplo, para un diámetro da cuadran- 

20 . te  de 30 cm.. aproximadamente, la  d istan cia  m aterial entre dos 

lámparas 24 es aproximadamente, 30 mm.; ̂  con cé lu la s  da-2mm. 

de diámetro, que son c o r r ie n te , ia  precisión  obtenida será  

mayor que 1/25, o sea una p recisión  mayor que 0 ,2  mm. para 

l a  posición del marcador ante la  hoja de v id rio ; por consi- 

25 guiante, bien que e l estimador no pueda en e l eje&plo e le g i­

do, dar a l  volumen a  cortar más que una anchura igual a un 

m áltiplo entero de cinco m ilím etros, e sta  anchura será  mar-, 

cada,, segán la  invención, con una precisión  mayor que cuatro 

décimas de milím etro. Es importante notar que esta  precisión  

permanece constante, lo que es un e l emento determinante para

-7-
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la. automatización d.e la s  operaciones u lte r io re s .

Bien entendido que e l movimiento del marcador, gra­

c ia s  a l  árbol e lé c tr ico  14-15, es repetido por l a  reg la  11 

sobre e l pupitre 6̂ , lo  que v isu a liz a  e l plan de corte a o jos 

del estimador: además lo s  brazos 3o y 31 del d isp o sitiv o  de 

medida 22, a l  colocarse ante l a s  lámparas 23 y 24. ilumina­

das, repiten  l a  posición  exacta del marcador 10 ante lo s  o- 

jo s  del estimador. E ste  pone en marcha entonces e& funciona­

miento e l marcador 10. E ste puede ser igualmente puesto au­

tomáticamente en acción después de la  parada de lo s  motores 

de a r ra s tre  a  través de un re lé  de retard o .

Se ha enunciado que e l d isp ositiv o  segdn l a  inven­

ción comprende dos cadenas cinem áticas id én ticas, una para 

lo s  desplazamientos horizontales del marcador 10 y o tra pa­

ra sus desplazamientos v e r t ic a le s ; l a  cadena horizontal ha 

sido d e sc r ita  bajo l a s  re feren cias 11 a  33; l a  cadena v e r t i­

cal comprende lo s  míanos órganos, o sea con l a s  re feren cias - 

correspondientes 111 a 133; a s ta s  dos cadenas cooperan para 

desplazar a l marcador 10 horizontal y  verticalm ente, por a- 

jemplo sobra l a  F ig . 2, e l desplazamiento v e r t ic a l es produ­

cido por e l motor 1 2 7 , 'la  polea 116 y l a  cadena 117. y repe­

tido por la- máquina 115. El marcador 10 comprende dos órganos: 

trazadoras, uno 35 para lo s  trazo s horizontales, otro 185 pa­

ra lo s  trazo s v e r t ic a le s , cada uno de e sto s dos órganos tr a ­

zadores e s  capaz de depositar sobre l a  hoja en lo s  lugares 

deseados, bandas de papel adhesivo opaco, capaces de poner en 

marcha, por medio de c é lu la s  fo to e lé c tr ic a s , lo s  ¿ t i l e s  de 

corte como sé  ha explicado precedentemente.

E stá  claro  que e l d isp ositiv o  descrito  an terior­

mente es su scep tib le  de numerosas m odificaciones, evidentes.
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gara e l técn ico, en p articu lar  por lo  que concierne a l a s  

estru ctu ras y conexiones del tab lero , del r e g is tro , del a- 

parato de medida, del am plificador y de lo a  r e lé s .  Por ejem­

p lo , cada colocación del marcador puede o no se r  seguida de 

su retom o a  l a  posición cero, segdn cuestiones de gusto o . 

de oportunidad. Por ejemplo, además, l a  unión óptica  entre 

lámparas y brazo del d isp ositivo  de medida puadá ser rempla­

zada por contactos e lé c tr ic o s , mecánicos o magnéticos. Por 

ejemplo,- también, e l ^  frenado de retención del motor del 

marcador puede ser remplazado por-una marcha a velocidad re­

ducida da este  motor. -

En una forma de realizac ión  de la  invención, lo s  

órganos d escrito s , mediante lo s  cuales e l estimador traza  

e l plan de corte , no solamente reg istran  e l plan de corte , 

sino que también dirigen la s  operaciones de corte , de entre­

saque, de b iselado y o tra s  operaciones a  efectuar detrás del 

puesto de estim ación. Por ejemplo, e s posib le  en lugar de 

accionar un marcador como se ha d escrito , r e g is tr a r  e l plan 

de corte  sobra una banda magnética, sincronizada con e l  avan­

ce de la  hoja de v id rio  que constituye un programador, cuyas 

p is ta s  reciben l a s  señales capaces de accionar lo s  d t i le s  

de corte, l a s  señ ales capaces de accionar l e s  entresaques 

de lo s  volúmenes cortados de l a  hoja de v id rio , lo s  tran s­

portadores, e t c . . .

Igualmente, e l d isp ositiv o  de medida descrito  pue­

de accionar máquinas reg istrad o ras que parm itgi una contabi­

lid ad  rigurosa de l a s  hojas estim adas, una e s ta d ís t ic a  pre­

c isa  de lo s  rendimientos de fabricación  y una v ig ilan c ia  cons­

tante por la  o fic in a de entregas.

Otra aplicación  de la  invención prevé que la  imágen



^  de la  hoja de v idrio  sea obtenida por v ía  e lectrón ica por

medio de un d isp ositivo  de unión. La unión óptica 7-8-j!

(F ig . H  entre la  hoja de v id rio  .y e l  pupitre 6, del e s t i ­

mador queda a s i  suprimida, e l  esquema funcional segón l a  

5 F ig .- 2 e s  entonces d iv is ib le  en dos conjuntos, a uno y o-

tro  lado de l a  lin ea  X-X, reunidos tínicamente por uniones 

e lé c tr ic a s ; e l conjunto izquierdo, con e l  estimador, puede 

en consecuencia se r  situado independiente del r e s to ; en es­

ta  ap licación , e l  estimador y su pu p itre  no son n ecesarios 

10 en e l t a l l e r ;  pueden e sta r  situ ad os en una o fic in a  central 

de fabricación  o entrega con la s  correspondientes v en ta ja s .

N O T A

En resumen, e ste  p e t s ite  de invención se  contrae 

a  l a s  reiv indicaciones sigu ien te s :

15 ia,m Procedimiento y d isp ositivo  para l a  in scrip ­

ción automática de planes de. corte sobre una hoja de v idrio  

de grandes dimensiones, caracterizados: porque dicho proce­

dimiento con siste  en efectuar e l programa de corte  sobre 

una imágen de dimensiones reducidas de la  hoja de v id rio  y 

20 registrado  a tamaño re a l sobre la  propia hoja de v id r io , a *  

ventualmente sobre d isp o sitiv o s  de reg istro ,p o r  medio de ór­

ganos de mando manipulados por e l estimador y medios de a- 

coplamiento, cuenta tenida de lo s  defectos previamente se­

ñalizados sobre dicha hoja.

25 2 a .-  Procedimiento y d isp o sitiv o , segdn la  1 & r e i­

vindicación, caracterizados porque dicha imÓgan se  forma por 

v ía  óptica sobra una p an ta lla  colocada en una cabina en l a  

que se  encuentra el estimador y  que se  desplaza con ña hoja 

de v id r io .

3 * .-  Procedimiento y d isp o sitiv o , segón l a s  re iv in -30



a

5

10

15

20

28

30.

'd-
dicaciones 1 * y  3a, caracterizados porque dicha imágen se  

forma por vía eléctroñica particularm ente en te le v is ió n , y 

es transm itida a d istan cia  sobre una pan talla  colocada f i j a .

4 3 .-  Procedimiento y d isp o sitiv o , segsin la s  r e i-  

vindicaciones 13 a 33, caracú  rizados porque sobré dichos 

medios da acoplamiento se  prevé un órgano de medida por me- 

. dio del cual el reg istro  del plan de corte es d ir ig id o , com­

prendiendo t a l  órgano da medida un d isp ositiv o  de f i ja c ió n  

y un d isp ositiv o  de repetic ión .

5 * .-  Procedimiento y d isp o sitiv o , aegtín la s  r e i­

vindicaciones la  a d* caracterizados porque e l plan de cor­

te  es reg istrad o  sobre la  hoja de v idrio  por uno, eventual- 

. mente varios órganos trazadores dispuestos ante l a  hoja y 

móviles en dos direcciones perpendiculares, p a ra le la s  a lo s  1 

Igdos de la  hoja, y  e l desplazamiento de e sto s  órganos t r a ­

zadoras e s  sincronizado por una cadena cinemática con una re­

tícu la  móvil ante la  imágen.

a s .-  Procedimiento y d isp o sitiv o , segón la s  r e i­

vindicaciones 13 a 53, caracterizados porque e l plan de cor­

t e  determinado sobre la  imágen e s  registrado  sobre papel tran s- 

párente por v ía  fo to g rá fic a , eventualmente sobre banda mag­

n é tica , conteniendo además a l reg istro  del plgn de corte l a s  

seg a le s n ecesarias para poner en marcha l a s  operaciones u lte ­

r io re s , ta le s  como e l  corte, entresaque, b iselado y transporte.

73;- Procedimiento y d isp o sitiv o , segón l a s  re iv in ­

dicaciones i s  a 63, caracterizados porque dicho d isp ositivo  

comprende unas cadenas cinem áticas, cada una de l a s  cuales 

l le v a  un árbol e léc tr ico , constitu ido por una máquina acopia­

da a  l a  reg ía  y una máquina acoplada a l  marcador correspon­

diente, estando conectadas eléctricam ente ambas máquinas.
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88 .-  Procedimiento y d isp o sitiv o , aegdn l a s  re iv in ­

dicaciones 18 a 78, caracterizados porgue e l medio de f i ja c ió n , 

de que codata este  aparato, comprende un tablero de mando y un 

cuadrante equipado con lámparas te s t ig o , estando p rov isto s d i­

chos medios de. f i ja c ió n  y  de repetición  de aparatos re g is tra ­

doras, a i  p a rticu lar  para la  contabilización  de l a s  hojas es­

timadas.

98^- Procedimiento y d isp o sitiv o , segdn l a s  re iv in ­

dicaciones 18 a 88, caracterizados porqur esté  ditimo consta 

de un tab lero  da dos p a rte s, una p arte  del trazado segán d i­

mensiones dadas numéricamente y o tra  parte , que coopera con un 

reg ia  tro de trazado segin  dimensiones predeterminadas.

10#.- Procedimiento y d isp o sitiv o , segán l a s  re iv in ­

dicaciones 18  a 9 8 , caracterizados porque e l  medio de rep e ti­

ción c itad p , comprende un motor conectado en derivación sobre 

e l árbol &Léc tr ico  y que acciona unos brazos móviles sobre d i­

cho cuadrante, y l a  cooperación entre dicho medio da f i ja c ió n  

y dicho medio de. repetición  comprende un medio de unión, un 

am plificador, unos r e lé s ,  y un motor que desplaza e l marcador, 

primero a velocidad normal, y luego a velocidad reducida, de­

teniéndole en posición que hace co in cid ir la  f i ja c ió n  y la  re­

petic ión .

l í a * -  Procedimiento y disposit& o, segdn la s  re iv in ­

dicaciones la  a lo a , caracterizados porque dicho medio da u- 

25 nión es óptico -particularm ente asocia  a la s  lámparas te stigo  

de f i ja c ió n  unas cé lu la s  fo to e lé c tr ic a s  montadas sobre lo s  

brazos m óviles-, e léc tr ico , mecánico, eventualmente magnético, 

y  e l funcionamiento del marcador es iniciado,manualmente, por 

e l  estimador, eventualmente de modo automático, de preferencia 

30 por dicho medio de unión.
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"PROCEDIMIENTO Y DISPOSITIVO PARA LA

INSCRIPCION AUTOMATICA DE* PLANES DE CORTE SOBRE. UNA

HOJA m  VIIRIO DE GRANDES DIMENSIONES", segdn quedan 

d escrito s y reivindicados en la  precedente memoria y 

nota ra iv in d icato tia  que constan de 13 páginas mecano­

grafiad as y dibujos ad juntos.

Madrid, ^ 4 D1C. 19^
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